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1. Введение
Несбалансированное колесо может привести к подпрыгиванию колеса на дороге и биению руля при езде. При вождении это создаёт затруднения для водителя, увеличивает зазоры в системе рулевого управления, разрушает амортизаторы и детали рулевого управления, что повышает риск возникновения дорожно-транспортных происшествий. Сбалансированное колесо позволит избежать подобных опасностей.

В состав этого балансировочного устройства входит новая БИС (большая интегральная схема), что позволило создать механическую систему, которая может производить запросы, обработку, и расчёты информации с высокой скоростью. Она включает в себя основные программы для автоматической работы балансировочного устройства, 15-дюймовый ЖК-дисплей высокого разрешения, гибкую индикацию рабочих функций, и защищена правом на интеллектуальную собственность.
Для обеспечения нормальной и безопасной работы, перед включением оборудования внимательно прочитайте это руководство. Не допускается разборка или замена составных частей устройства.

При необходимости проведения ремонта оборудования, свяжитесь с отделом технического обслуживания завода-изготовителя. Перед началом балансировки убедитесь, что колесо прочно закреплено на фланце. Для исключения затягивания в движущиеся части, оператор должен носить облегающую одежду. Никому, кроме оператора не разрешается включать устройство.
Не использовать устройство для работ, выходящих за пределы функций, указанных в руководстве.
2. Технические и функциональные характеристики

2.1 Технические данные

· Максимальный вес колеса: 65 кг
· Мощность двигателя: 180 Вт
· Электропитание: 220 В/50Гц 110 В/60Гц
· Точность балансировки: ±1 г
· Скорость вращения: 200 об/мин
· Точность положения: 2,81°

· Время цикла: 8 с
· Диаметр обода: 10 дюймов ~ 24 дюйма (256 мм ~ 610 мм)

· Ширина обода: 1,5 дюйма ~ 20 дюймов (40 мм ~ 510 мм)

· Уровень шума: < 70 дБ
· Вес нетто:

· Размеры:

2.2 Функциональные характеристики
· Включает в себя 15-дюймовый ЖК-дисплей высокого разрешения, который отображает различные режимы балансировки и имеет гибкую индикацию рабочих функций.

· Различные режимы балансировки позволяют производить приклеивание противовесов, их зажим, а также скрытую установку, и т.п.
· Автоматический ввод параметров обода с помощью измерительной линейки.

· Функция автокалибровки логической схемы и автоматической разметки измерительной линейки.

· Функция самодиагностики отказов и защиты от повреждений. 
· Возможность балансировки различных ободов как из стали, так и из алюминиевых сплавов. 
2.3 Производственные условия

· Температура: 5 ~ 50°C
· Высота над уровнем моря: ≤ 4000 м
· Влажность: ≤ 85%

3. Состав балансировочного устройства
Двумя важными составными частями динамического балансирующего устройства являются станок и электрическая часть:

3.1 Станок

Эта составная часть устройства состоит из суппорта, поворотного суппорта, и главного вала, которые закреплены на раме.
3.2 Основные компоненты электрической части: (смотрите рисунок 3-1)

1. Микрокомпьютер состоит из микросхемы высокой степени интеграции – нового  высокоскоростного центрального ARM-процессора, панели ЖК-дисплея, и клавиатуры.

2. Автоматическая измерительная линейка.

3. Система установки испытательной скорости и позиционирования состоит из редуктора и оптоэлектронной пары.

4. Схема питания и управления двухфазным асинхронным двигателем (контроллер).
5. Датчик горизонтального и вертикального давления.
6. Защитный кожух.
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3.3 Схема электрической части (смотрите приложение Рисунок 1)

4. Установка динамического балансировочного устройства

4.1 Распаковка и проверка

Откройте упаковку и проверьте, нет ли повреждённых деталей. Если возникают сомнения, не используйте установку и свяжитесь с поставщиком. 
Ниже указаны стандартные принадлежности установки:
Резьбовая шпилька приводного вала


1
Балансировочные щипцы



1
Торцовый внутренний ключ



1
Штангенциркуль





1
Запорная гайка





1
Адаптер (конический)




4
Противовес (100 г)




1
Подставка ЖК-дисплея




1
Защитный кожух (поставляется дополнительно)
1
4.2 Установка станка

4.2.1
Балансировочное устройство должно устанавливаться на твёрдый цемент или аналогичную площадку, установка на неукреплённый грунт может привести к ошибкам в измерениях.

4.2.2
Для удобства работы вокруг устройства должно быть обеспечено свободное пространство 50 см. 
4.2.3
Необходимо закрепить балансировочное устройство анкерными болтами через отверстия в основании.

4.3 Установка кожуха

Установка рамы кожуха (поставляется дополнительно): наденьте трубу защитного кожуха на ось кожуха (позади корпуса), и закрепите винтами M10×65.

4.4 Установка резьбовой шпильки на ведущий вал

Установите резьбовую шпильку на ведущий вал с помощью болта M10 × 150 с внутренним шестигранником, затяните болт (смотрите рисунок 4-1)

(Примечание: колесо можно установить на главный вал до привинчивания болта, при этом необходимо придерживать колесо руками, чтобы избежать проворачивания главного вала вместе с болтом).
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4.5 Установка ЖК-дисплея

Установите ЖК-дисплей на подставку с помощью 4 длинных винтов М5, затем закрепите подставку на крышке корпуса, соедините сигнальный провод с VGA-интерфейсом на корпусе и зафиксируйте винтами. Соедините порт питания (12 В) с ЖК-дисплеем.

5. ЖК-дисплей и функциональные кнопки

5.1 Отображение информации на дисплее
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(Подробное описание рисунка приведено ниже по тексту)

1. Этот станок обеспечивает 6 режимов балансировки:

Режим M1 (номерная кнопка 1): зажим противовесов в плоскости коррекции с обеих сторон кромок обода (режим балансировки по умолчанию). Смотрите рисунок 5-2.
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Режим M2 (номерная кнопка 2): приклеивание двух противовесов в плоскости коррекции на внутренний стороне спицы. Смотрите рисунок 5-3.

Режим M3 (номерная кнопка 3): приклеивание двух противовесов в плоскостях коррекции (на внутренний и наружной) стороне спицы. Смотрите рисунок 5-4.
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Режим M4 (номерная кнопка 4): зажим одного противовеса в плоскости коррекции с внутренней стороны кромки обода, и зажим другого противовеса в плоскости коррекции с наружной стороны обода. Смотрите рисунок 5-5.

Режим M5 (номерная кнопка 5): приклейка противовеса в плоскости коррекции с внутренней стороны кромки обода, и зажим другого противовеса в плоскости коррекции с наружной стороны обода. Смотрите рисунок 5-6.

Режим M6 (номерная кнопка 6): режим статической балансировки, приклейка противовеса в центре обода. Смотрите рисунок 5-7.
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Кроме того, в этом станке имеется режим скрытого зажима, который является продолжением режимов М2, М3, и М6, и может использоваться для случаев, когда положение приклеивания снаружи находится между двумя спицами. При этом можно разделить это положение на два, и создать эти новые положения позади спицы, что позволит получить скрытность установки. Смотрите рисунок 5-8.
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2. B=: это значение расстояния между внутренней и наружной стороной спицы, для режимов M1 M3 и M5. Необходимо ввести это значение.
3. Это несбалансированный вес между внутренней и наружной стороной обода, левое значение это внутренний несбалансированный вес, и правое значение это несбалансированный наружный вес.
4. A=: это значение расстояния до внутренней плоскости коррекции спицы, измеренное электронной линейкой. 
5. A+=: это также значение расстояния до внутренней плоскости коррекции спицы, измеренное электронной линейкой.
6. Показывает несбалансированное положение внутренней и наружной стороны колеса; вращайте колесо, и когда несбалансированный вес установится в положении на 12 часов, высветится красный значок, это и есть несбалансированное положение.
7. Это окно указаний, в нём излагается следующая операция. 
8. Это положение, которое указывает, что пользователю необходимо приклеить противовес к наружной или внутренней стороне плоскости коррекции спицы.
9. Это единица измерений несбалансированного веса, в этом станке можно использовать граммы и унции.
10.  D=: Это диаметр колеса.

11.  Это знак автокалибровки, когда знак исчезает, это значит, что станок провёл автокалибровку.

12.  Когда этот знак исчезает, это значит, что пользователь может нажать кнопку 7 для выбора режима скрытой установки (Рисунок 5-8).

13.  Показывает состояние защитного кожуха и отображает минимальный вес. 
5.2 Функция «Помощь»

5.2.1
Номерные кнопки:

Используйте кнопки  0, 1, 2……………9 и точку разделения десятичных долей  “.” для ввода значений параметров.
5.2.2
Кнопки параметров обода:

A: значение измеренного расстояния до внутренней плоскости коррекции обода.

B: значение ширины обода.

D: значение диаметра плоскости коррекции обода.

5.2.3
Другие функциональные кнопки:

Start: запуск или продолжение;

Stop: остановка колеса или окончание операции;

<T: вычисление веса противовеса;

R/O: нажатием кнопки “R/O” вводятся следующие подпрограммы:

1. Автоокалибровка; 2. Разметка шкалы; 3. g ~ oz (граммы ~ унции);
4. Отображение минимального значения веса в граммах;
5. Включение/отключение кожуха (HOOD ON/OFF); 6. Информация о станке
6. Установка и снятие колеса

6.1 Проверка колеса

Колесо должно быть чистым, без песка и пыли, все ранее установленные противовесы должны быть удалены. Проверьте давление в шинах, оно должно быть равно номинальному значению. Проверьте опорную плоскость установки обода и монтажных отверстий на отсутствие деформации.

6.2 Установка колеса

6.2.1 
Подберите оптимальный конус для центрального отверстия обода, при наличии 


на ободе центрального отверстия.

6.2.2
Два способа установки колеса: A. Положительное расположение; B. Отрицательное 

расположение.

6.2.2.1 Положительное расположение (смотрите рисунок 6-1):

Положительное расположение используется наиболее широко. Оно удобно в работе, и применимо для различных типов ободов из стали и алюминиевых сплавов.
6.2.2.2 Отрицательное расположение (смотрите рисунок 6-2):

Отрицательное расположение используется для обеспечения точного положения внутреннего отверстия стального обода и главного вала при деформации наружной стороны колеса. Применяется для всех типов стальных ободов, особенно толстостенных.
6.2.3
Установите обод и конус на главный вал. Перед привинчиванием убедитесь, что конус способен зажать колесо. Вращать колесо можно только после затяжки.

6.3 Снятие колеса

6.3.1
Снимите рукоятку и конус.

6.3.2
Приподнимите колесо, и снимите его с главного вала.
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Главный вал → Колесо (установочная поверхность обода направлена внутрь)

→ Конус (остриё направлено внутрь)

→ Быстроразъёмный зажим

Главный вал  → Пружина (устанавливается при поставке) → Конус (остриё направлено наружу) → Колесо → Быстроразъёмный зажим
Примечание: не допускайте скольжения колеса по главному валу во избежание образования на вале царапин при установке и снятии колеса. 

7. Способы ввода параметров обода

При различных режимах балансировки используются разные способы ввода параметров обода.
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7.1 Включенное состояние станка

После включения станка, он автоматически начинает установку в исходное состояние (инициализацию). Инициализация заканчивается через три секунды. Станок входит в режим M1 (зажим противовесов в плоскости коррекции с обеих сторон кромок обода) автоматически, на ЖК-дисплее отображается интерфейс, изображенный на Рисунке 7-1, высвечивается M1, A=7.0, B=5.5, D=14.0, это первоначально заданные параметры. Пользователи могут изменять входные параметры на их основе.

7.2 Способ ввода параметров в режиме M1 

7.2.1
После включения станок входит в режим M1.

7.2.2
Введите параметры (в плоскости коррекции) внутренней стороны кромок обода.

Поверните измерительную линейку, вытяните линейку до установки верхней части линейки на середину вогнутой кромки обода, при этом меняется измеряемое значение.  Параметры “A” и “D” вводятся автоматически после удержания линейки неподвижной в течение 2 секунд (смотрите Рисунок 7-2).

7.2.3
Ввод ширины обода:

7.2.3.1
Для измерения ширины обода используйте измерительную линейку ширины;

7.2.3.2
Нажмите кнопку “B”, значение B окажется внутри прямоугольника, это означает, что можно вводить значение  B (смотрите Рисунок 7-3), затем нажмите номерную кнопку и введите значение ширины обода; затем нажмите кнопку “START” для подтверждения, колесо начнёт вращаться, и система войдёт в режим испытаний. При вводе ошибочного значения параметра B, нажмите кнопку повторно и вновь введите значение.
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7.3 Способ ввода параметров в режиме M2

7.3.1
Нажмите кнопку “2”, система войдёт в режим балансировки M2 (смотрите Рисунок 7-4), высветится M2 и отобразятся значения A=7.0, A+=22.0, D=14.0

7.3.2
Ввод параметров внутренней плоскости коррекции:

Поверните и вытяните линейку так, чтобы её верхняя часть установилась на выбранную плоскость коррекции внутри, параметры “A” и “D” вводятся автоматически после удержания линейки неподвижной в течение 2 секунд. На этом ввод параметров A и D заканчивается.

7.3.3
Ввод параметров наружной плоскости коррекции:

Удостоверьтесь, что параметры A и D установились. Снова поворачивайте линейку, вытяните её до положения пунктирной линии (смотрите Рисунок 7-5) и удерживайте неподвижной в течение 2 секунд, значение  “A+” будет записано, введено автоматически, и высветится на дисплее.
На этом ввод значений закончен, поверните и вытяните линейку в первоначальное положение.
7.4 Способ ввода параметров в режиме M3

7.4.1
Нажмите кнопку “3”, система войдёт в режим M3, на ЖК-дисплее высветится индикатор M3, приклеиваемые противовесы в плоскости коррекции на обоих сторонах и другие данные, как показано на Рисунке 7-6.

7.4.2
Ввод параметров внутренней плоскости коррекции обода:

В соответствии с Рисунком 7-6, способ ввода параметров внутренней плоскости коррекции полностью соответствует способу ввода параметров внутренней плоскости коррекции в режиме M2 в разделе 7.3.2.

7.4.3
Поскольку наружная плоскость коррекции расположена на внешней стороне спицы, введённый параметр нельзя проверить измерительной линейкой. Таким образом, если выбирается две плоскости коррекции, для измерения расстояния между плоскостями коррекции используется штангенциркуль, измеренное им значение – это ширина обода B, и ввод этого параметра соответствует способу ввода ширины обода в режиме M1 в разделе 7.2.3.
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7.5 Способ ввода параметров в режиме M4

7.5.1
Нажмите кнопку “4”, система войдёт в режим M4, на ЖК-дисплее высветится информация, изображённая на Рисунке 7-7: высвечивается M4 и отображается зажимаемый противовес на внутренней кромке обода, и приклеиваемый противовес на наружной плоскости коррекции, и данные по умолчанию.

7.5.2
Ввод параметров внутренней кромки обода.

Способ ввода параметров внутренней плоскости коррекции полностью соответствует способу ввода параметров внутренней плоскости коррекции в режиме M1 в разделе 7.2.2.

7.5.3
Введите параметры положения приклеиваемого противовеса наружной плоскости коррекции обода. Способ ввода параметров наружной плоскости коррекции полностью соответствует способу ввода параметров наружной плоскости коррекции в режиме M2 в разделе 7.3.3.
7.6 Способ ввода параметров в режиме M5

7.6.1
Нажмите кнопку “5”, система войдёт в режим M5, на ЖК-дисплее высветится индикатор M5 (смотрите Рисунок 7-8).

7.6.2
Ввод параметров внутренней плоскости коррекции обода:

Способ ввода параметров внутренней плоскости коррекции обода полностью соответствует способу ввода параметров в режиме M2 в разделе 7.3.2.

7.6.3
Ввод параметров наружной плоскости коррекции обода:
Соответствует вводу параметров в режиме M3 в разделе  7.4.3

7.7 Способ ввода параметров в режиме M6

7.7.1
Нажмите кнопку “6”, система войдёт в режим M6, на ЖК-дисплее появится изображение в соответствии с рисунком 7-9, высветится индикатор M6.
7.7.2
Выберите надлежащее место для приклейки противовеса на спице, вытяните к нему измерительную линейку до соприкосновения со спицей; параметр вводится автоматически.
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8. Разметка измерительной линейки

Измерительная линейка размечается на заводе-изготовителе, но значение разметки может измениться при транспортировке. Перед началом работы балансировочной установки пользователь может провести разметку самостоятельно. 

После включения питания происходит инициализация. После этого можно проводить разметку измерительной линейки. 
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8.1
Нажмите кнопку “R/O”, на  ЖК-дисплее появится изображение как на Рисунке 8-1.

8.2
Нажмите номерную кнопку “2” для входа в режим калибровки линейки, управляйте станком в соответствии с указаниями. 
Установите линейку в положение (на расстояние 10 см), нажмите кнопку START;

Отодвиньте линейку в положение (на расстояние 20 см), нажмите кнопку START;

Поверните линейку к втулке вала (смотрите Рисунок 8-2). Нажмите кнопку “START”, после этого калибровка заканчивается.
8.3
Нажмите кнопку STOP, система вернётся в режим M1, можно продолжать работу. 
9. Автоматическая калибровка динамического балансировочного устройства

Автоматическая калибровка динамического балансировочного устройства проводится на заводе-изготовителе, но параметры системы могут измениться при длительной транспортировке или после длительного использования, что может привести к ошибкам. Возможно периодическое проведение автоматической калибровки пользователем самостоятельно. Для этого следует произвести следующие операции:

9.1
После включения питания станка происходит инициализация. Система входит в режим M1 автоматически.
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9.2
Нажмите кнопку “R/O ”, как показано на Рисунке 8-1.

9.3
Нажмите кнопку “1”, система войдёт в режим автокалибровки, изображение на дисплее выглядит как в режиме M1, значок в нижнем правом углу (иконка 13) показывает включение режима автокалибровки, в блоке указаний отмечены наиболее важные для пользователя моменты проведения калибровки.

9.4
Нажмите кнопку “START”, появится указание пользователю установить колесо диаметром 14 или 15 дюймов, на которое можно закрепить противовес. Установите колесо на главный вал в соответствии с разделом 6.2.

9.5
Нажмите кнопку “START” повторно, в соответствии с разделом 7.2 для введения параметров в режиме M1, после ввода параметров вытяните линейку назад в исходное положение. 

9.6
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение, после остановки на ЖК-дисплее отобразится информация, показанная на Рисунке 9-1, система даст указание пользователю закрепить противовес весом 100 г на внутренней стороне обода в положении 12 часов. 

9.7
Вращайте колесо рукой, остановите вращение, когда зелёный значок станет красным, и закрепите противовес весом 100 г на наружной стороне обода в положении 12 часов.

9.8
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение, после остановки на ЖК-дисплее отобразится информация, показанная на Рисунке 9-2, система даст указание пользователю закрепить противовес весом 100 г на наружной стороне обода в положении 12 часов.

9.9
Вращайте колесо рукой, остановите вращение, когда зелёный значок станет красным, и в положении 12 часов снимите противовес весом 100 г с наружной стороны обода, и закрепите его на внутренней стороне обода в положении 12 часов.  
9.10
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение, после остановки на ЖК-дисплее отобразится информация “self-calibrating is successfully” («автокалибровка успешно завершена»), после чего можно нажать любую кнопку и вернуться в режим M1.
9.11
Снимите колесо, использованное для автокалибровки, после чего можно продолжить работу.
10. Операция балансировки колеса

В этом станке имеется 6 режимов балансировки, описанных ниже:

10.1 Процесс балансировки в режиме M1

10.1.1
Установите испытуемое колесо в соответствии со способом в разделе 7.2.

10.1.2
Включите станок, подождите окончания инициализации. На ЖК-дисплее отобразится интерфейс, показанный на Рисунке 7-1, и система автоматически войдёт в режим M1.

10.1.3
Введите параметры обода в соответствии со способом в разделе 7.2.
10.1.4
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение (смотрите Рисунок 10-2); после остановки на ЖК-дисплее появится изображение (смотрите Рисунок 10-2 ниже), и отобразится вес противовеса с внутренней и наружной стороны обода. 
10.1.5
Выберите соответствующий внутренний и наружный противовес.
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10.1.6 Медленно вращайте колесо рукой, когда зелёный значок станет красным, остановите вращение. Зажмите наружный противовес в положении 12 часов на наружной кромке колеса. 
10.1.7
Изложенным выше способом зажмите противовес на внутренней кромке колеса. 
10.1.8
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение; после остановки на ЖК-дисплее появится изображение (смотрите Рисунок 10-1), и отобразится вес противовеса с внутренней и наружной стороны обода.
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10.2 Процесс балансировки в режиме M2

10.2.1 Установите испытуемое колесо в соответствии со способом в разделе 6.2. Включите станок, подождите окончания инициализации. На ЖК-дисплее отобразится интерфейс, показанный на Рисунке 7-1, и система автоматически войдёт в режим M1.
10.2.2
Нажмите кнопку 2, система войдёт в режим балансировки M2, как показано на Рисунке 7-4, высветится режим M2.

10.2.3
Введите параметры обода в соответствии со способом в разделе 7.3. 
10.2.4
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение как показано на Рисунке 10-2; после остановки на ЖК-дисплее отобразится значение веса противовеса с внутренней и наружной стороны обода и соответствующие значения положения установки. На Рисунке 10-2 иконка 12 показывает, что можно перейти к скрытому приклеиванию.
10.2.5
Возьмите клеящую ленту противовеса, положите её на противовес и установите противовес в канавку с верхней стороны линейки (клеящая лента обращена к ободу, смотрите Рисунок 10-3). Медленно вращайте колесо рукой, пока зелёный значок не станет красным (смотрите Рисунок 10-2), и остановите вращение. В этот момент вытяните линейку (во время вытягивания линейки полоса указаний удлиняется), когда полоса указаний станет полной, поверните линейку и прижмите её к ободу, приклейте противовес к ободу и верните линейку обратно.
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10.2.6
Медленно вращайте колесо рукой, пока зелёный значок (снаружи) не станет красным (смотрите Рисунок 10-2), и остановите вращение. Для приклейки противовеса используйте способ приклейки, указанный в разделе 10.2.5.

10.2.7 Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение; после остановки на ЖК-дисплее отобразится окончательный вес противовеса с внутренней и наружной стороны, как показано на Рисунке 10-2.
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10.3 Процесс балансировки в режиме M3

10.3.1
Установите испытуемое колесо в соответствии со способом в разделе 6.2. Включите станок, подождите окончания инициализации. Как показано на Рисунке 7-1, система войдёт в режим M1.
10.3.2 Нажмите кнопку 3, система войдёт в режим M3, как показано на Рисунке 7-6, высветится индикатор режима M3.

10.3.3
Введите параметры обода в соответствии со способом в разделе 7.4. 
10.3.4
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение как показано на Рисунке 10-4; на ЖК-дисплее отобразится значение веса противовеса, приклеиваемого с внутренней, и зажимаемого с наружной стороны обода, и соответствующие значения положения установки. 
10.3.5
Приклейте противовес на место в соответствии с разделом 10.2.5.
10.3.6
Прикрепите наружный противовес в положении 12 часов, аналогично способу в режиме M1.

10.3.7
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение; после остановки на ЖК-дисплее отобразится окончательный вес противовеса с внутренней и наружной стороны (как показано на Рисунке 10-4).
10.4 Процесс балансировки в режиме M4

10.4.1
Установите испытуемое колесо в соответствии со способом в разделе 6.2. Включите станок, подождите окончания инициализации. Как показано на Рисунке 7-1, система войдёт в режим M1.
10.4.2
Нажмите кнопку 4, система войдёт в режим M4, как показано на Рисунке 7-7, высветится индикатор режима M4.

10.4.3
Введите параметры обода в соответствии со способом в разделе 7.5. 
10.4.4
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение как показано на Рисунке 10-5; на ЖК-дисплее отобразится значение веса противовеса, зажимаемого с внутренней, и приклеиваемого с наружной стороны обода, и соответствующие значения положения для установки.
10.4.5
Зажмите противовес на нужном месте внутри обода в соответствии с разделом 10.1.7 в режиме M1.
10.4.6
Приклейте противовес на место снаружи обода в соответствии с разделом 10.2.6.
10.4.7
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение; после остановки на ЖК-дисплее отобразится результат проведённой балансировки с внутренней и наружной стороны. 
10.5 Процесс балансировки в режиме M5

10.5.1
Установите испытуемое колесо в соответствии со способом в разделе 6.2. Включите станок, подождите окончания инициализации. Как показано на Рисунке 7-1, система войдёт в режим M1.
10.5.2
Нажмите кнопку 5, система войдёт в режим M5, высветится индикатор режима M5.

10.5.3
Введите параметры обода в соответствии со способом в разделе 7.6. 

10.5.4
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение и остановится, как показано на Рисунке 10-6; на ЖК-дисплее отобразится показанный интерфейс и несбалансированные положения внутри и снаружи, где необходимо приклеить противовес. 

10.5.5
Приклейте противовес на нужное место с внутренней стороны в соответствии с разделом 10.2.5.
10.5.6
Зажмите противовес на нужном месте внутри обода в соответствии с разделом 10.1.7 в режиме M1.
10.5.7
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение; после остановки на ЖК-дисплее отобразится окончательное значение с внутренней и наружной стороны после проведённой балансировки.
10.6 Процесс балансировки в режиме M6

10.6.1
Установите испытуемое колесо, включите станок, подождите окончания инициализации. Как показано на Рисунке 7-1, система войдёт в режим M1.

10.6.2
Нажмите кнопку 6, система войдёт в режим M6, высветится индикатор режима M6.
10.6.3
Введите параметры обода в соответствии со способом в разделе 7.6.
10.6.4
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение и остановится как показано на Рисунке 10-7; с правой стороны ЖК-дисплея отобразится значение несбалансированного веса, и соответствующие значения положения установки. При этом с левой стороны высветится 0.

10.6.5
Приклейте противовес в центре указанного положения обода в соответствии со способом приклейки в режиме M2.
10.6.6
Нажмите кнопку “START”, колесо начнёт вращение; после остановки на ЖК-дисплее отобразится окончательное значение с внутренней и наружной стороны после проведённой балансировки.
10.7 Процесс балансировки в режиме M7

«Режим скрытого зажима», который является продолжением режимов М2, М3, и М6, для случаев, когда положение приклеивания снаружи находится между двумя спицами, при этой функции можно разделить это положение на два, и создать два новых положения позади спицы, что позволит получить скрытность установки.

Далее представлен режим M7 с использованием режима M2 после испытаний. На Рисунке 10-2 отображён результат проведённой балансировки с внутренней и наружной стороны, и если наружная плоскость коррекции не скрыта спицей, можно использовать режим M7 для скрытой установки противовеса. 

10.7.1
Нажмите кнопку 7, станок предложит пользователю ввести количество спиц, нажмите номерную кнопку для ввода количества спиц, и нажмите кнопку “START”
10.7.2
Затем на станке высветится указание вытянуть и повернуть линейку, довести линейку до соприкосновения со спицей; после этих действий вращайте колесо до соприкосновения с любой ближайшей спицей (смотрите Рисунок 10-8); остановите колесо, вытяните линейку обратно в первоначальное положение, нажмите кнопку “START”, и на ЖК-дисплее появится изображение, показанное на Рисунке 10-9.
10.7.3
Система разделит несбалансированный вес (на рисунке показано 35 г) на две части (на рисунке показано 20 г, 20 г ), и вновь укажет их положение.
10.7.4
Приклейте два этих противовеса в нужном положении в соответствии с разделом 10.2 режима M2.
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ПРИМЕЧАНИЕ:
Для удобства подбора требуемого веса, значение несбалансированного веса  на ЖК-дисплее отражается значение, ближайшее к целому, кратному 5. Если необходимо знать точный вес, следует нажать кнопку  < T для проверки.

11. Операция перевода единиц: граммы ~ унции

Эта операция служит для перевода единиц измерения веса (граммы - унции).

11.1
Нажмите кнопку “R/O”, на ЖК-дисплее высветится изображение, показанное на  Рисунке 8-1, и в окне указаний появится (unit: g) (единица: граммы).
11.2
Нажмите номерную кнопку  “3”, единицы перейдут в “oz” (унции), нажмите кнопку “3” повторно, и единицы вернутся в  “g” (граммы).

12. Отображение минимального значения в граммах

12.1
Нажмите кнопку “R/O”, на ЖК-дисплее высветится изображение, показанное на  Рисунке 8-1.
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12.2
Нажмите номерную кнопку “4” высветится изображение, показанное на  Рисунке 12-1.
12.3
Нажмите соответствующую кнопку для выбора подходящего веса в граммах (при нажатии номерной кнопки 1 отображается минимальный вес 5 граммов).

Если несбалансированный вес меньше выбранного значения, на ЖК-дисплее отобразится «0», тогда требуется нажать кнопку  “<T” для отображения действительного несбалансированного веса.
13. Управление кожухом

13.1
Нажмите кнопку “R/O”, на ЖК-дисплее высветится изображение, показанное на  Рисунке 8-1. Эта операция производится автоматически при опускании защитного кожуха. 

13.2
Нажмите номерную кнопку “5” для переключения защитного кожуха.

14. Меры защиты и устранение неисправностей

14.1 Меры защиты

14.1.1
Если у станка во время работы проявляются отклонения от нормального функционирования, нажмите кнопку “STOP”, и вращение колеса немедленно прекратится.
14.1.2
Если кожух не опущен, при нажатии кнопки “START” колесо не вращается.

14.2 Устранение неисправностей

14.2.1
Если после нажатия кнопки “START” колесо не вращается, на ЖК-дисплее высветится причина: не опущен кожух, или неисправен защитный выключатель.
14.2.2
Если после нажатия кнопки “START” вал начинает очень быстро вращаться и появляется громкий шум, на дисплее высветится причина: возможно не установлено колесо.
14.2.3
Если станок работает очень долго без остановки, и не выдаёт результатов испытаний, на ЖК-дисплее высветится причина: неисправность испытательного и позиционирующего оптрона (оптоэлектронной пары),  повреждение или помехи в плате электропитания. После снижения скорости нажмите кнопку “START” повторно. Если помехи исчезли, балансировочное устройство начнёт испытания.
14.2.4
Если не функционирует автокалибровка, на ЖК-дисплее высветится причина: не прикреплён противовес весом 100 г.
14.2.5
Перед началом испытаний обратите внимание на следующее: если при вводе параметров обода на ЖК-дисплее появляются данные, заметно отличающиеся от параметров самого колеса, необходимо провести калибровку линейки.
15. Техническое обслуживание

15.1 Ежедневное техническое обслуживание пользователем 

Перед началом обслуживания отключите питание станка. 
15.1.1
Отрегулируйте натяжение ремня.
15.1.1.1
Снимите кожух.
15.1.1.2
Ослабьте винт крепления двигателя, двигайте двигатель до натяжения ремня, нажмите на ремень до провисания приблизительно 4 мм.
15.1.1.3
Затяните винт крепления двигателя и установите кожух.
15.1.2
Проверьте надёжность соединения электрических проводов. 
15.1.3
Проверьте, не ослаб ли прижимной винт главного вала.
Для затяжки прижимного винта используйте шестигранный ключ. 

15.1.4
Если после включения станка в работе ЖК-дисплея наблюдаются сбои, выключите станок на одну-две секунды и снова включите, дисплей должен работать нормально.  Если сбои продолжаются, свяжитесь с поставщиком оборудования.

15.2 Профессиональное техническое обслуживание 

Профессиональное техническое обслуживание может производиться только представителями завода-изготовителя.
15.2.1
Если величина дисбаланса испытуемого колеса содержит явную ошибку, которая не устраняется после автоматической калибровки, это может быть результатом сбоя параметров самого станка. В этом случае необходимо профессиональное техническое обслуживание.
15.2.2
Замена и регулировка датчика давления должна производиться в соответствии с указаниями, представленными ниже, и эта процедура должна производиться профессиональными ремонтниками.
Последовательность действий:
1. Ослабьте гайки №/№1, 2, 3, 4, 5 .

2. Снимите датчик и гайку.

3. Замените чувствительные элементы №/№6, 7  (датчики).

4. Установите датчик и гайку в соответствии с Рисунком 12-1. (обратите внимание на направление датчика).
5. Плотно затяните гайку № 1.

6. Затяните гайку № 2 для фиксации главного вала и боковой стенки корпуса, затем плотно затяните гайку № 3. 

7. Затяните гайку № 4 (не слишком плотно), затем затяните гайку № 5.

15.2.3
Замена электронной платы и чувствительного элемента должны производиться профессиональными ремонтниками.
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16. Перечень запасных частей

	№
	Обозначение
	Наименование
	К-во
	
	№
	Обозначение
	Наименование
	К-во

	1
	P-100-900000-0
	Винт
	4
	
	105
	
	Гайка
	2

	2
	P-100-080000-0
	Шайба
	2
	
	106
	B-014-060351-1
	Опора вала
	1

	3
	B-024-050061-0
	Основание
	1
	
	107
	PX-100-050000-0
	Обойма вала
	1

	4
	B-024-050251-0
	Корпус
	1
	
	108
	B-024-060081-0
	Винт
	1

	5
	B-040-050000-1
	Шайба
	3
	
	109
	B-040-102020-1
	Винт
	2

	6
	B-024-050251-0
	Винт
	3
	
	110
	P-100-200000-0
	Кожух
	1

	7
	P-000-001001-0
	Подвеска инструмента
	3
	
	111
	B-007-060081-0
	Винт
	3

	8
	PX-100-010920-0
	Плата двигателя
	1
	
	112
	
	Винт
	1

	9
	
	Плата выхода VGA 
	1
	
	113
	B-004-100001-0
	Гайка
	1

	10
	S-060-000210-0
	Выключатель питания
	1
	
	114
	PX-100-200200-0
	Вал
	1

	11
	
	Винт
	2
	
	
	
	
	

	12
	S-025-000135-0
	Катушка кабеля
	3
	
	201
	P-120-210000-0 
	Пружина
	1

	13
	B-024-050161-1
	Винт 
	4
	
	202
	P-120-250000-0
	Шкив бобины
	1

	14
	
	Шайба
	4
	
	203
	S-132-000010-0
	Датчик
	2

	17
	S-063-002000-0
	Конденсатор
	1
	
	204
	B-007-060081-0
	Винт
	5

	18
	
	Хомут
	1
	
	205
	PZ-120-260000-0
	Шкив
	2

	19
	S-051-230020-0
	Двигатель
	1
	
	206
	PX-120-240000-0
	Груз
	1

	20
	B-004-060001-1
	Гайка
	4
	
	207
	PX-120-230000-0
	Хомут штангенциркуля
	1

	21
	B-040-061412-1
	Шайба
	4
	
	208
	B-040-050000-1
	Шайба
	1

	22
	B-004-050001-1
	Гайка
	2
	
	209
	B-024-050161-1
	Винт
	1

	23
	B-014-050351-1
	Винт
	2
	
	210
	P-100-520000-0
	Кольцо 
	2

	24
	PX-100-110000-0
	Пластина
	1
	
	211
	P-100-170000-0
	Пластиковая втулка
	2

	25
	B-024-050061-0
	Винт
	2
	
	212
	B-010-060161-0
	Винт
	1

	26
	B-040-050000-1
	Шайба
	2
	
	213
	PZ-120-090000-0
	Измеритель обода
	1

	27
	B-050-100000-0
	Винт
	4
	
	214
	P-822-160100-0
	Ручка
	1

	28
	PZ-000-020822-0
	Панель электропитания
	1
	
	215
	P-100-160200-0
	Головка измерителя
	1

	29
	PX-800-120000-0
	Электрический шкаф
	1
	
	216
	P-822-160700-0
	Шайба ABS
	1

	30
	B-024-050251-0
	Винт
	2
	
	217
	B-010-050101-0
	Винт
	1

	31
	D-010-100100-1
	Резистор
	1
	
	
	
	
	

	32
	B-024-060081-0
	Гайка
	2
	
	301
	S-042-000380-0
	Ремень
	1

	33
	
	Гайка
	4
	
	302
	B-040-103030-1
	Шайба
	1

	34
	
	Узел электрошкафа
	1
	
	303
	B-014-100251-0
	Винт
	3

	35
	P-800-190000-0
	Поднос для инструмента
	1
	
	304
	B-050-100000-0
	Шайба
	3

	36
	
	Плата процессора
	1
	
	305
	B-040-102020-1
	Шайба
	6

	37
	B-004-040001-1
	Гайка
	8
	
	306
	PZ-000-060100-0
	Плата датчика положения
	1

	38
	PZ-000-010860-0
	Плата суппорта
	1
	
	307
	B-024-030061-0
	Винт
	4

	39
	
	Винт
	8
	
	308
	
	Резьбовая шпилька
	1

	40
	S-135-001500-2
	ЖК-дисплей
	1
	
	309
	P-100-420000-0
	Пластиковая крышка
	1

	41
	S-115-008600-0
	Клавиатура
	1
	
	310
	P-100-340000-0
	Пружина
	1

	42
	PX-830-100000-0
	Панель клавиатуры
	1
	
	311
	S-100-000010-0
	Узел вала
	1

	43
	S-140-000040-0
	Видеокарта
	1
	
	312
	P-100-080000-0
	Винт
	1

	
	
	
	
	
	313
	B-048-102330-1
	Шайба 
	4

	101
	S-042-000380-0
	Пружина
	1
	
	314
	B-004-100001-2
	Гайка
	5

	102
	P-100-180000-0
	Обойма
	2
	
	315
	S-131-000010-0
	Узел датчика
	2

	103
	PX-096-040000-0
	Вал
	1
	
	316
	B-040-124030-1
	Шайба
	2

	104
	S-060-000410-0
	Микропереключатель
	1
	
	317
	P-100-070000-0
	Винт
	1


17. Покомпонентные чертежи
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Приложение: Рисунок 1 Электрическая схема системы
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